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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ine Vorrichtung zum Befesti- 
g n ines Roboters gemaB dem Oberbegriff des Patent- 
anspruchs 1. 

Aus der EP 0 235 333 Al und aus der US 4 495 803 
sind bereits Mdglichkeiten zur arretierbaren Aufstel- 
lung und Ausrichtung von Bedien- und Meflgeraten im 
Fahrgastraum eines Kraftfahrzeugs bekannt Allerdings 
erfolgt bei der EP 0 235 333 /l1 die Befestigung der Be- 
dien- und Kontrollgerate nicht direkt auf dem Fahrer- 
sitz, wahrend in der US 4 495 801 der Simulator zwar 
auf dem Fahrersitz stent, dabei aber keine naheren An- 
gaben zu seiner Befestigung am Sitz gemacht werden. 

Bei einem Emissionstest und einem Kraftstoffver- 
brauchstest und anderen Tests bei einem fertiggestell- 
ten Automobil und dergleichen wird das Automobil bei 
verschiedenen Betriebsarten gemaB einem zuvor fest- 
gelegten Antriebsmuster auf einem Chassisdynamome- 
ter betrieben. Dieses Antreiben des Automobils wird 
mit Hiife eines Roboters ausgefuhrt, um z. B. Arbeits- 
kraft einzusparen und die Wiederholbarkeit der An- 
triebsvorgange zu verbessern. Ein Roboter zum Antrei- 
ben eines Automobils, wie er als Beispiel in Fig. 15 dar- 
gestellt ist, wurde in der Japanischen Patentanmeldung 
JP 2-280 478 A beschrieben. 

In Fig. 15 bezeichnet ein Bezugszeichen 71 einen Ro- 
boter, und ein Bezugszeichen 72 bezeichnet einen den 
Roboter 71 aufbauenden Korper, der mit einem Trager- 
stab 74 versehen ist, der auf spitzen Enden eines Paars 
AnschluBstangen 73 aufliegt, die an deren oberen Enden 
angebracht sind und von diesen hochstehen. Ein Bezugs- 
zeichen 75 bezeichnet eine Tragernut, die konvex ge- 
formt ist, und ein Bezugszeichen 76 bezeichnet mehrere 
AnschluB teile, die in Endbereichen der Tragernut 75 
angebracht sind und mit einem Stellglied 77 versehen 
sind, das jedes Pedal eines Automobils betatigt Ein Be- 
zugszeichen 78 bezeichnet ein Stellglied im ICorper 72 
zum Verwenden in Zusammenhang mit einem Schaithe- 
bel, ein Bezugszeichen 79 bezeichnet einen Ruckteiltra- 
ger im Korper 72, und ein Bezugszeichen 80 bezeichnet 
ein Tragbeinteil, das einen Tisch 83 aufweist, der sich am 
oberen Ende eines Tragers 82 befindet, der auf einer 
Grundplatte 81 steht. Ein Bezugszeichen 84 bezeichnet 
einen auf einer Gleitschiene 85 angebrachten Fahrer- 
sitz, auf dem der Korper 72 angebracht ist. Ein Bezugs- 
zeichen 86 bezeichnet Gurte, um den Ruck- und Vorder- 
teil des Korpers 82 fest auf dem Fahrersitz84 zu befesti- 
gen. Haken an den jeweiligen Endabschnitten der Gurte 
86 greifen in die AnschluBstangen 73 bzw. die Gleit- 
schienen 85 ein. Die Gurte 86 sind zu beiden Seiten des 
Korpers 72 angebracht 

Ein Roboter 71 mit dem vorstehend genannten Auf- 
bau ist mit seinem Korper 72 auf den Fahrersitz 84 des 
Automobils aufgesetzt und Jegt den Tragerstab 74 auf 
den Tisch 83 des Tragbeinteils 80 auf, das auf den Boden 
des Automobils aufgesetzt ist, um den Vorderteil des 
Korpers 72 zu unterstiitzen. Die Gurte 86 erstrecken 
sich liber die AnschluBstangen 73 und die Gleitschienen, 
um den Korper 72 fest auf dem Fahrersitz zu halten. 
Dariiber hinaus werden die jeweiligen AnschluBstucke 
76 entlang der Tragernut 75 bewegt, so daB ein jeweili- 
ges Stellglied 77 einem jeweiligen Pedal gegenuberste- 
hen kann und jedes Pedal durch das Vorderende des 
jeweiligen Stellglieds 77 betatigt werden kann. 

Beim vorstehend beschriebenen herkommlichen Ro- 
boter 71 werden, um den Roboter 71 auf dem Fahrersitz 
84 anzuordnen und den Korper 72 des Roboters 71 fest 
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auf dem Fahrersitz 84 zu befestig n, die Gurte 86 uber 
die AnschluBstangen 73 und die Gleitschi nen 85 des 
Korpers 72 zu beiden Seiten des Roboters 71 gel gt. 
Jedoch hangt die Entfemung zwischen dem Fahrersitz 
5 84 und einer Konsol auf der Seite des Schaltheb Is von 
der Art des Automobils ab. Demgemafi trat eine 
Schwierigkeit dahingehend auf, daB die Haken der Gur- 
te 86 nur schwierig in die Gleitschiene 85 auf der Seite 
des Schalthebels eingehakt werden konnen und es ab- 
io hangig von den Umstanden schwierig ist, sicherzustel- 
len, ob sie rich tig eingreif en. Andererseits ist es in einem 
Automobil mit einer Abdeckung zwischen dem Fahrer- 
sitz 84 und der Gleitschiene 85 auf der Turseite erfor- 
derlich, die Abdeckung zu entfernen und dann die Ha- 
15 ken in die Gleitschiene 85 einzuhaken. Dariiber hinaus 
ist es schwierig, die Abdeckung abhangig vom Aufbau 
des Fahrersitzes 84 zu entfernen, wodurch es schwierig 
ist, die Haken mit der Gleitschiene 85 von der Seite des 
Fahrersitzes 84 her in Eingriff zu bringen, was von den 
20 Umstanden ab hangt. Dariiber hinaus besteht die Mog- 
lichkeit, daB z. B. dann, wenn die Haken der Gurte 86 
nur unzureichend in die Gleitschiene 85 eingreif en, diese 
Haken der Gurte 86 aus der Gleitschiene 85 gleiten, und 
zwar beim Auftreten einer Kraft oder einer Schwin- 
25 gung, die auf die Gurte 86 durch Betatigen des Pedals 
mit Hilfe des jeweiligen Stellglieds 77 und dergleichen 
wirkt, oder einer Schwingung des Fahrwerks durch den 
Antrieb und dergleichen, was den Korper 72 bewegt, 
wodurch die Betatigung des jeweiligen Pedals durch ein 
30 jeweiliges Stellglied 77 ungenau wird oder es schwi rig 
wird, einen Antriebsvbrgarig genau auszufuhren. Dar- 
uber hinaus wirkt eine das Vorderende des Korpers 72 
anhebende Kraft wiederholt auf denselben, wenn ein 
Pedal mit Hilfe eines Stellgliedes 77 betatigt wird, wo- 
35 durch die Moglichkeit besteht, daB sich jeweilige Gurte 
86, die zu beiden Seiten des Korpers 72 angebracht sind, 
nach hinten verschieben, wodurch eine Anderung im 
Bef estigungszustand des Korpers 72 erfolgt 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Vor- 
40 richtung zum Befestigen eines Roboters zum Antreiben 
eines Automobils auf einem Chassisdynamometer anzu- 
geben, mit der der Roboter einf ach auf einem Fahrersitz 
angebracht und an diesem befestigt werden kann. 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung ist durch die 
45 Merkmale von Anspruch 1 gegeben. 

Die flexiblen Verbindungs teile, die Gurte oder Drah- 
te aus einem textilen Gewebe aus naturlichen oder 
kunstlichen Fasern sind und den Korper des auf den Sitz 
gestellten Roboters halten, kdnnen optimal yerwendet 
50 werden. Zusatzlich konnen die Endabschnitte der Ver- 
bindungsteile wahlweise losbar oder nicht losbar am 
Tragerteil befestigt sein. Die Verbindungsteile konnen 
einstellbare Lange oder eine zuvor geeignet festgelegte 
Lange aufweisen. 
55 Der Korper des Roboters wird auf den Fahrersitz 
aufgesetzt und dann werden die Verbindungsteile uber 
die Eingriffsteile mit einem chassisfesten Teil verbun- 
den, z. B. den Sitz-Gleitschienen. Da die Endbereiche 
der Verbindungsteile an der Vorderseite des Korpers 
60 des Roboters angreifen, kann dieser Korper auch dann, 
wenn Krafte auf in wirken, sicher in seiner Position 
gehalten werden, ohne daB sich die Verbindungsteile 
verschieben. Die Position wird also stabil beibehalten. 
Die Erfindung wird im folgenden anhand von durch 
65 Figuren veranschaulichten Ausfiihrungsbeispielen na- 
her beschrieben. 

Fig. 1 ist eine Vorderansicht eines ersten bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiels; 
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Fig. 2 ist eine Draufsicht auf das erste bevorzugte 
Ausfuhrungsbeispiel; 

Fig. 3 ist ein vergrfiBerter Querschnitt, der den An- 
schluBbereich eines Tragerstabes beim rsten bevor- 
zugten Ausfuhrungsbeispiel zeigt; 

Fig. 4 ist ein vergroBerter Querschnitt der den An- 
schluBbereich eines Stellgliedes beim ersten bevorzug- 
ten Ausfuhrungsbeispiel zeigt; 

Fig. 5 ist eine vergrdBerte Darstellung, die einen Gurt 
beim ersten bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel zeigt; 

Fig. 6 ist eine vergroBerte Darstellung, die einen 
RQckteiltrager beim ersten bevorzugten AusfGhrungs- 
beispiel zeigt. 

Fig. 7 ist ein vergrdBerter Querschnitt, der wesentli- 
che Teile in Fig, 6 zeigt; 

Fig. 8 ist ein vergroBerter Querschnitt, der wesentli- 
che Teile bei cinem zweiten bevorzugten Beispiel zeigt; 

Fig. 9 ist eine vergroBerte Vorderansicht, die wesent- 
liche Teile bei einem dritten bevorzugten Ausfuhrungs- 
beispiel zeigt; 

Fig. 10 ist eine vergroBerte Vorderansicht, die we- 
sentliche Teile bei einem vierten bevorzugten Ausfuh- 
rungsbeispiel zeigt; 

Fig. 11 ist eine vergroBerte Vorderansicht, die we- 
sentliche Teile bei einem fiinften bevorzugten Ausfuh- 25 
rungsbeispiel zeigt; 

Fig. 12 ist eine Seitenansicht, die wesentiiche Teile bei 
einem sechsten bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel zeigt; 

Fig. 13 ist eine Vorderansicht, die ein siebtes bevor- 
zugtes Ausfuhrungsbeispiel zeigt; 

Fig. 14 ist eine Draufsicht auf wesentiiche Teile eines 
achten bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels; und 

Fig. 15 ist eine Vorderansicht fur ein Beispiel einer 
herkdmmlichen Roboteranordnung. 

Das erste bevorzugte Ausfuhrungsbeispiel einer er- 
findungsgemaBen Vorrichtung wird unter Bezugnahme 
auf die Fig. 1 bis 7 beschrieben. 

In diesen Figuren bezeichnet ein Bezugszeichen 1 ei- 
nen Robot er, und ein Bezugszeichen 2 bezeichnet einen 
den Roboter 1 aufbauenden Korper, der mit AnschluB- 
stangen 3a, 3b versehen ist, die fest an den beiden End- 
bereichen des oberen Teils des KSrpers angebracht sind 
und von diesem vorstehen. Ein Tragerstab 4 ist uber die 
Endabschnitte der beiden AnschluBstangen 3a, 3b ge- 
legt, und eine Tragernut 5 ist uber die Gesarntiange des 
Tragerstabs 4 ausgebildet. Die Tragernut 5 weist konve- 
xen Querschnitt und einen solchen Aufbau auf, dafl ihr 
Mundbereich enger ist als der Bodenbereich (siehe Fig. 
3). Ein Bezugszeichen 6 bezeichnet ein Halteteil, das ein 
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zeichnet einen Griff der Klemmschraube 14, und ein 
Bezugszeichen 16a bezeichnet einen Griff der Verbin- 
dungsschraube 16. Di jeweiligen Halteteil 6, die den 
vorstehend beschriebenen Aufbau aufweisen, sind an 
beiden Endabschnitt en des Haltestabes 4 dadurch ange- 
bracht, daB die Nut 17 fest in den Bereich der Tragernut 
5 mit zunehmender Weite eingeffibrt ist und die Verbin- 
dungsschraube 16 in den Abschnitt der Tragernut 5 mit 
verringerter Breite eingeftihrt ist Demgemafl wird, 
wenri die Verbindungsschraube 16 durch den Handgriff 
16a angezogen wird, die Mutter 17 gegen die Innenfla- 
che der Tragernut 5 und das Verbindungsteil 7 gegen 
die AuBenflache des Tragerstabes 4 gedruckt, wodurch 
das Halteteil 6 fest mh dem Tragerstab 4 verbunden 
wird Beim Ldsen der Verbindungsschraube 16 kann das 
Halteteil 6 gegenuber dem Tragerstab 4 verschoben 
werden. 

Ein Bezugszeichen 18 bezeichnet Tragerstabe, die 
verschiebbar in jeweilige Haltelocher 12 eingeftihrt 
sind. Nach dem Anziehen der jeweiligen Klemmschrau- 
ben 14 werden die Halteldcher 12 durch den Schlitz 13 
angeschraubt, urn die Haltestabe 18 zu befestigen, und 
das Halteteil 11 und die Tragerachse 10 werden gegen 
die AuBenumfangsflache des Lagerrohrs 8 bzw. die In- 
nenurnfangsflache dieses Lagerrohrs 8 gedruckt, um das 
Halteteil 1 1 fest am Lagerrohr 8 zu befestigen. Daruber 
hinaus kann nach dem Ldsen der jeweiligen Kiemm- 
schrauben 14 der Tragerstab 18 verschoben werden, 
und das Halteteil 11 kann innerhalb des Bereichs des 
Langlochs 9 verschwenkt werden, wie dies gestrichelt 
dargestellt ist. 

Ein Bezugszeichen 20 bezeichnet mehrere Tragertei- 
Je mit einem Paar einbettender Platten 21, die aufeinan- 
dergelegt sind, einer AnschluBschraube 22, die durch 
Endabschnitte der einbettenden Platten 21,21 geht, eine 
Klemmutter 23, in die ein Endabschnitt der AnschluB- 
schraube 22 eingeschraubt ist, und einbettende Nuten 
24, mit einem gekrummtem Abschnitt, der an jeweils 
gegenuber liegenden Endflachen der Endabschnitt der 
einbettenden Platten 21, ausgebildet ist, wie in Fig. 4 
dargestellt. Darttber hinaus ist eine Tragerachse 27, die 
von einer Seitenflache eines AnschluBteils 26 hochsteht, 
das am Basisende eines ein Pedal betatigenden Stell- 
glieds 25 angebracht ist, zwischen die einbettenden Nu- 
ten 24, der einbettenden Platten 21, geiegt, um das Stell- 
glied 25 am Tragerteil 20 anzubringen. Ein Bezugszei- 
chen 22a bezeichnet einen Handgriff fur die AnschluB- 
schraube 22, und ein Bezugszeichen 28 bezeichnet einen 
das Stellglied 25 betatigenden Servomotor. Die Klemm- 



Lagerrohr 8 aufweist, das fest mit einem Endabschnitt 50 mutter 23 des Tragerteils 20 mit dem vorstehend be- 



eines Verbindungsteiles 7 verbunden ist und ein langes 
Loch 9 aufweist, das in Umf angsrichtung des Lagerrohrs 
8 verlangert ist. Eine Tragerachse 10 ist in das Lager- 
rohr 8 eingefuhrt, wie dies in Fig. 3 dargestellt ist Dar- 
uber hinaus ist ein Halteloch 12 in einem Endabschnitt 
eines Halteteils 11 ausgebildet, das an einer AuBenum- 
fangsflache des Lagerrohrs 8 angebracht ist. Ein Schlitz 
13 ist zu einer Seite des Haltelochs 12 so angebracht, 
daB er mit dem Halteloch 12 in Verbindung stent, damit 
das Halteteil 11 am AuBenumfang des Lagerrohrs 8 
dadurch angebracht werden kann, daB eine Klemm- 
schraube 14 verschraubt werden kann, die durch denje- 
nigen Abschnitt des Halteteils 11 geht, in dem der 
Schlitz 13 vorhanden ist, und die durch das Langloch 9 in 
ein Gewindeloch 15 der Tragerachse 10 geht. Ein End- 
abschnitt einer Verbindungsschraube 16, die durch das 
andere Ende des Verbindungsteiles 7 geht, ist in eine 
Mutter 17 eingeschraubt. Ein Bezugszeichen 14a be- 
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schriebenen Aufbau wird so in den Abschnitt der Tra- 
gernut 5 mit der zunehmenden Breite eingeschoben, daB 
sie dort eingreift, und die AnschluBschraube 22 wird in 
den Abschnitt der Tragernut 5 mit verringerter Breite 
eingefuhrt, um die jeweiligen Trager teile 20 verschieb- 
bar in der Tragernut 5 anzubringen. DemgemaB werden 
dann, wenn die AnschluBschraube 22 uber den Hand- 
griff 22a angezogen wird, die einbettenden Platten 21, 
21 gegen den Tragerstab 4 gedruckt, um dadurch das 
Tragerteil 20 auf dem Tragerstab 4 zu befestigen. Die 
Tragerpiatten 21, drvicken auf die dazwischenliegende 
Tragerachse 27, wodurch das Stellglied 25 festgehalten 
wird. Dagegen werden beim Losen der AnschluBschrau- 
ben 22 die Tragerteile 20 relativ zum Tragerstab 4 ver- 
schiebbar, und das Stellglied 25 kann um die Tragerach- 
se 27 nach oben und unten schwin gen. 

Ein Bezugszeichen 29 bezeichnet ein Stellglied zur 
Verwendung in Zusammenhang mit einem am Korper 2 
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angebrachten Schalthebel mit Hilfe eines Tragerarms 
30. Der Tragerarm 30 ist so ausgebildet, dafl er gem&B 
dem Handhabungsverfahren bei einem Automobii urn 
etwa 180° verdreht werden kann, damit das Stellglied 29 
neben dem (nicht dargestellten) Schalthebel positioniert 
werd n kann. Ein Bezugszeichen 31 bezeichnet einen 
Ruckteil-Drehkorper, der so hinter dem Kdrper 2 ange- 
bracht ist, daB er in Verlangerangsrichtung eingestell- 
bar ist; er ist an einem Ende mit einem Rttckteil-Trager- 
^teil 32 verseheiL Ein Bezugszeichen 33 bezeichnet den 
Fahrersitz eines Automobils mit einer Sitzflache 34, ei- 
ner Ruckenlehne 35 und einer Gieitschiene 36 zura Be- 
festigen des Sitzes 34 auf einer Bodenflache. Ein Be- 
zugszeichen 37 bezeichnet ein den Sitz 34 aufbauendes 
Gestell. 

Ein Bezugszeichen 38 bezeichnet einen ringformigen, 
in seiner Lange einstellbaren Gurt ais Verbindungsteil, 
das aus Stoff besteht und an einem Langeneinsteller 39 
an einem Ende angebracht ist und am anderen Ende so 
befestigt ist, daB es durch den Langeneinsteller 39 ver- 
schiebbar und f eststellbar ist wie in Fig. 5 dargestellt. 
Ein Bezugszeichen 40 bezeichnet ein konkav geformtes 
AnschluBstOck. Der ringformige Gurt 38 greift in einen 
Haltestift 41 ein, der an einer Wand gegenQber dem 
AnschluBstuck40 vorhanden ist Eine Eingriffsplatte 43, 
die an einem von der AnschluBplatte 40 vorspringenden 
AnschluBstift 42 befestigt ist, greift in den Bereich der 
Tragernut mit vergroBerter Breite ein, um das An- 
schluBstuck 40 am Tragerstab 4 zu befestigen. Ein Be- 
zugszeichen 44 bezeichnet ein Hakenteil, das aus einem 
Metailstift gebiidet ist und einen Haken 45 als Eingriffs- 
teil an einem Ende aufweist; mehrere Gewindeldcher 46 
sind in einem, geraden Abschnitt desselben in Interval- 
len angeordnet. Bezugszeichen 48a, 48b bezeichnen 
Kappenbefestigungsschrauben, die in ein Paar benach- 
barter Gewindeldcher 46 einzuschrauben sind Ein Be- 
zugszeichen 49 bezeichnet einen Knopf des Hakenteils 
44, und ein Bezugszeichen 50 bezeichnet ein bewegli- 
ches Teil, das am Hakenteil 44 in solcher Weise ver- 
schiebbar angebracht ist, daB seine Position relativ zum 
Hakenteil 44 zwischen einem Paar Kappenbefesti- 
gungsschrauben 48a, 48b angebracht werden kann und 
der Gurt 38 verschiebbar in ein AnschluBloch 51 des 
beweglichen Teils 50 verschiebbar eingefiihrt werden 
kann. Um die Position des beweglichen Teils 50 relativ 
zum Hakenteil 44 zu andern, werden die Kappenbefesti- 
gungsschrauben 48a, 48b in geeigneter Weise aus den 
Gewindelochern 46 geidst, um das verschiebbare Teil 50 
zu verschieben. AnschlieBend werden die Kappenbefe- 
stigungsschrauben 48a, 48b in die Gewindeldcher 46, zu 
den beiden Seiten des beweglichen Teiles 50 einge- 
schraubt Wahlweise kann, was nicht dargestellt ist, der 
Verbindungsgurt 38 ringfdrmig angeschlossen sein, und 
die Lange dieses Verbindungsgurts 38 kann dadurch 
eingestellt werden, daB der Langeneinsteller 39 ver- 
schoben wird 

Ein Bezugszeichen 52 bezeichnet einen hinteren Gurt, 
der an seinen beiden Enden mit Eingriffsplatten 53 ver- 
sehen ist. Von den Eingriffsplatten 53 springen Ein- 
griffsstifte 54 mit Enden mit etwas groBerem Durchmes- 
ser vor, wie dies in den Fig. 6, 7 dargestellt ist, um die 
Ruckseite des Roboters 1 auf dem Fahrersitz 33 zu befe- 
stigen. Das Ruckteil-Tragerteil 32 ist an seinen beiden 
Enden mit mehreren Eingriffslochern 55 (siehe Fig. 7) 
versehen, in die die Eingriffsstifte 54 einzufiihren sind. 
Daruber hinaus konnen Eingriffslocher 55 an der Um- 
fangsflache des Ruckteil-Tragerteils 32 ausgebildet sein. 

Um den Roboter 1 auf dem Fahrersitz 33 anzubrin- 
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gen, wird der K~rper 2 so auf die Sitzflache 34 aufge- 
stellt, daB das Stellglied 25 an der Vord rseite Hegt und 
der Tragerstab 18 von d r Vorderseit d s Sitzes 34 
vorspringt, um die Position des Kdrpers 2 einzustell n. 
5 AnschlieBend wird das Ruckteil-Tragerteil 31 so einge- 
stellt, daB es am Ruckteil-Tragerteil 32 mit der Rficken- 
lehne 35 eingreift, wodurch der Kdrper 2 nicht zur Ruk- 
kenlehne 35 hin bewegt werden kann. Die Verbindungs- 
schrauben 16 werden mit Hilfe der jeweiligen Handgrif- 
10 fe 16a der Halteteile 6 so eingeschraubt, daB sie die 
jeweiligen Verbindungsteile 7 fest am Tragerstab 4 hal- 
ten. Andererseits wird die Klemmschraube 14 geidst, 
damit das Halteteil 11 relativ zum Lagerrohr 8 nach 
oben und unten schwingen kann; die jeweiligen Halte- 
is stabe 18 werden beinahe senkrecht aufgestellt, und die 
jeweiligen Haltestabe 18 werden nach unten so verscho- 
ben, daB sie auf dem Boden oder dergleichen des Fahr- 
zeugs aufsitzen. Der Kdrper 2 wird von den Haltestaben 
18 unter der Bedingung getragen, daB das vorderseitige 
20 Ende des Kdrpers 2 von der Sitzflache 34 angehoben 
wird. Die jeweiligen Klemmschrauben 14 werden unt r 
dieser Bedingung so angezogen, daB sie die jeweiligen 
Halteteile 1 1 fest am Lagerrohr 8 halten und die TrSger- 
stabe 18 an den jeweiligen Halteteilen 11 befestigt sind. 
25 Nachdem der Korper 2 so auf die Sitzflache 34 aufge- 
setzt ist, daB er durch die Tragerstab e 18 unter der 
Bedingung gehalten wird, daB das vorderseitige Ende 
des Kdrpers 2 angehoben ist, wird der Haken 4$ des am 
Tragerstab 4 uber das AnschluBteil 40 an einem Ende 
30 angebrachten Gurts 38 mit dem zur Seite unterhalb der 
Sitzflache 34 freiliegenden Gestell 37 von der Vord r- 
seite des Sitzes 34 her zum Eingriff gebracht, und der 
Teil des Gurtes 38 zwischen dem Tragerstab 4 und dem 
Hakenteil 44 wird durch Anziehen des Gurtes 38 ge- 
35 spannt, der am Ende vom Langeneinsteller 39 gehalten 
wird, um dadurch die Vorderseite des Kdrpers 2 auf der 
Sitzflache 34 zu befestigen. Daruber hinaus kann der 
Haken 45 mit der Gieitschiene 36 oder dergleichen, die 
nicht zum Gestell 37 gehort, verbunden werden. Weiter- 
40 hin werden die Eingriffsstifte 54 an den beiden Enden 
des hinteren Gurts 52 mit den Eingriffslochern 55 an den 
beiden Enden des Ruckteil-Tragerteils 32 unter der Be- 
dingung zum Eingriff gebracht, daB der hintere Gurt 52 
entlang einer hinteren Flache der Ruckenlehne 35 ange- 
45 ordnet ist, wie dies in den Fig. 6, 7 dargestellt ist, um den 
hinteren Teil des Roboters 1 an der Ruckenlehne 35 zu 
befestigen. Obwohl der hintere Gurt 52 vorab mit einer 
Lange vorgelegt wird, die fast genau der GrdBe einer 
RQckenlehne 35 entspricht, kann eine Langeneinstell- 
50 einrichtung vorhanden sein. Die jeweiligen Stellglieder 
25 werden an entsprechenden Positionen jeweiliger Pe- 
dale angeordnet und so eingestellt, daB sie die jeweili- 
gen Pedale betatigen konnen; dabei werden sie am Tra- 
. gerstab 4 fest angebracht 
55 Die Reihenfolge beim Einstellablauf des Roboters 1 
ist frei wahlbar. Der Gurt 38, dessen Haken 45 in das 
Gestell 37 eingreift, kann unter der Bedingung angezo- 
gen werden, daB das Halteteil 11 relativ zum Tragerstab 
18 nach oben geschoben wird, um den Korper 2 anzuhe- 
60 ben. 

Wie vorstehend beschrieben, wird bei diesem Robo- 
ter 1 der Haken 45 des am Tragerstab 4 an der Vorder- 
seite des Korpers 2 in einem Endabschnitt desselben 
angebrachten Gurts 38 mit dem Gestell 37 z. B. von der 
65 Vorderseite der Sitzflache 34 her zum Eingriff gebracht, 
so daB es moglich ist, den Haken 45 selbst auf der Seite 
des Schalthebels einfach und sicher einzuhaken, wo- 
durch es mdglich ist, die Moglichkeit auszuschlieBen, 
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dafl sich z. B. der Haken 45 wahrend des Betreibens des griffshaken 58a wird mit dem Tragerstab 4 zum Eingriff 
Automobils lost Aucfa wenn der Haken 45 in die Gleit- gebracht, wenn der (nicht dargesteUte) Kfirper zu befe- 
schiene36oderdergleicheneingreift,kanher voninnen stigen ist. DemgemaB kann der Gurt 38 in derselben 
her eingehakt werden, wodurch er einfach und sicher Weise wie beim zweiten Ausfuhrungsbeispiei leicht ge- 
mit der Gleitschiene 36 und dergleichen zum Eingriff 5 handhabt werden. 

gebracht werden kann, s lbst bei einem Automobil mit Fig. 10 zeigt wesentiiche Teile eines vierten bevor- 
verringertem Abstand zwischen der SitzflSche 34 und zugten Ausfuhrungsbeispiels, das das Verbindungsteil 
der Konsole auf der Seite des Schalthebels. Da der Kor- betrifft Bei diesem vierten Ausfuhrungsbeispiei wird ein 
per 2 an seiner Vorderseite mit Hilfe des Gurtes 38 Draht 38a als Verbindungsteil befestigt, der am be wegli- 
befestigt wird, besteht seibst dann, wenn andere KraTte 20 chen Teii 50 fest angebracht ist, das am Hakenteil 44 in 
wiederhoit auf den Gurt 38 wirken, wenn Pedale mit einem Endbereich verschiebbar angebracht ist und in 
Hilfe des Stellgliedes 25 betatigt werden, keine M 6glich- ein Einf uhrloch 59 eingeftthrt ist, das in einem Anschlufl- 
keit, dafi die Position, an der der Gurt am Tragerstab 4 teii 40a an der anderen Seite ausgebUdet ist Der in das 
angebracht ist, verschoben wird, wodurch es moglich ist, Einf Qhrloch 59 eingefuhrte Draht 38a wird mit dem An- 
den Korper 2 unter fast konstanten Bedingungen zu 15 schluflstuck 40a mit Hilfe einer Verriegelungsschraube 
halten. Demgemafl werden die Reproduzierbarkeit ei- 60 fest verbunden, die am Anschluflteil 40a vorhanden 
nes Emissionstestes und eines Kraftstoffverbrauchste- ist, wodurch eine Langeneinsteilung durch Betatigen 
stes verbessert, und Verstellungen mit Hilfe des Stell- der Verriegelungsschraube 60 moglich ist. Das Haken- 
gliedes 25 konnen zum Vornehmen des Antriebs abhan- teii 44 ist aus einem Metallstab gebildet und mit einem 
gig von der Betriebsart korrekt ausgefuhrt werden. 20 Haken 45 an einem Ende und einem Gewindeteil 46a auf 
Fig. 8 zeigt wesentiiche Teile bei einem zweiten be- einer Seite des anderen Endes verbunden. Einstellmut- 
vorzugten Ausfuhrungsbeispiei. Bei diesem zweiten be- tern 47a, 47b, die die Position des beweglichen Teils 50 
vorzugten Ausfuhrungsbeispiei ist ein Stellglied 25 in einstellen, greifen in den Gewindeabschnitt 46a ein Der 
einer Tragernut 5 eines Tragerstabes 4 vorhanden, der andere Aufbau stimmt mit dem des ersten bevorzugten 
Qber Endabschnitten eines Paars Anschluflstangen 3 2 5 Ausfuhrungsbeispiels fib erein; entsprechende Teile sind 
hegt, die xiber das beim ersten bevorzugten Ausfuh- mit denselben Bezugszeichen wie beim ersten Ausfuh- 
rungsbeispiei dargestellten Tragerteil 20 von einem rungsbeispiel gekennzeichnet 

(nicht dargestellten) KLdrper hochstehea Daruber hin- Fig. 1 1 zeigt wesentiiche Teile des funften bevorzug- 
aus ist ein Tragerstab 4a als Tracer uber die AnschluB- ten Ausfuhrungsbeispiels. Bei diesem fOnften Ausfah- 
stangen 3 unterhalb des Tragerstabes 4 gelegt, und eine 30 rungsbeispiel ist ein an den Enden eines Tragerstabes 4 
Tragernut 5a mit konvexem Abschnitt, der zur Vorder- angebrachter Gurt 38 ausgehend von einem hinteren 
seite hin gedffnet ist, ist ausgebildeL Ein Loch 56 ist in Abschnitt entiang einer unteren Seitenflache eines Sit- 
einem Verbindungsstift 42a ausgebildet, der von einer zes 34 hochgezogen. urn (nicht dargesteUte) Eingriffss- 
Eingriffsplatte 43a hochsteht, die in den Abschnitt der tifte, die an Endabschnitten vorhanden sind, in mehrere 
Tragernut 5a mit vergrdSerter Breite eingefuhrt ist. Das 35 (nicht dargesteUte) Eingriffsldcher einzufuhren, die an 
Loch 56 1st mit einem Eingriffsring 57 versehen, in den der Oberseite der AnschluBstange 3 angebracht sind, 
ein am Gurt 38 vorhandener AnschluBhaken 58 ein- urn den Korper 2 auf der Sitzflache 34 fest anzubringen. 
greift, urn Endabschnitte des Gurtes 38 am Tragerstab Der andere Aufbau stimmt mit demjenigen des ersten 
4a zu befestigen. Der andere Aufbau stimmt mit demje- bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels uberein. 
nigen des ersten Ausfuhrungsbeispiels uberein; entspre- 40 Fig. 12 zeigt wesentiiche Teile eines sechsten bevor- 
chende Telle sind mit gleichen Bezugszeichen wie beim zugten Ausfuhrungsbeispiels. Bei diesem Ausfuhrungs- 
ersten Ausfuhrungsbeispiei gekennzeichnet. Bei diesem beispiel erstreckt sich ein Befestigungsgurt 61 entiang 
zweiten bevorzugten Ausfahrungsbeispie! ist der Gurt einer unteren Seitenflache in Richtung der Breite des 
38 losbar am Tragerstab 4a angebracht, so daB der Gurt Sitzes 34, (Nicht dargesteUte) Eingriffsstifte des Befesti- 
38 vorn Roboter 1 abgetrennt werden kann, wodurch 45 gungsgurtes 61 sind in (nicht dargesteUte) Eingriffsld- 
der Gurt 38 leicht gehandhabt werden kann, wenn der cher eingeschoben, die an der Oberseite der AnschluB- 
Roboter 1 in das Automobil gesetzt wird oder aus die- stangen 3a, 3b vorhanden sind, urn den Korper 2 fest auf 
sem herausgenommen wird. der Sitzflache 34 anzubringen. Der Korper 2 kann unter 

Zusatzlich ist es moglich, den Eingriffshaken 58 mit Verwendung dieses bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels 
dem Loch 56 zum Eingriff zu bringen, ohne daB der 50 zusammen mit anderen bevorzugten Ausfiihrungsbei- 
Eingriffsring 57 vorhanden isL Weiterhin kann eine Ein- spieien noch stabiler befestigt werden. Der andere Auf- 
richtung zum Anbringen des Gurtes 38 am Haltestab 4a bau stimmt mit demjenigen des ersten bevorzugten 
wahlweise vorhanden sein, d. h. daB z. B. der ELngriffs- Ausfuhrungsbeispiels uberein. 

ring 57 direkt am Haltestab 4a mit Hilfe von Schrauben Die Eingriffsstifte und die Eingriffsldcher beim funf- 

und dergleichen angebracht sein kann, um den An- 55 ten und beim sechsten bevorzugten Ausfuhrungsbei- 
schluBhaken 58 zum Eingriff mit dem Eingriffsring 57 zu spiel stimmen mit den Eingriffsstiften 54 des Gurtes 38 
bringen. Wie es aus dem ersten und dem zweiten bevor- bzw. den Eingriffslochern 55 in der Ruckenlehne 35 
zugten Ausfuhrungsbeispiei ersichtlich ist P kann der uberein, wie si e in den Fig. 6,7 dargestellt sind. 
Gurt 38 am Haltestab 4 angebracht werden, um das Fig. 13 zeigt ein siebtes bevorzugtes Ausfuhrungsbei- 

Stellglied 25 zu befestigen, oder er kann an den getrennt 6 o spiel Bei diesem ist der Korper 2 des Roboters 1 mit 
vom Tragerstab 4 vorhandenen Tragerstab 4a befestigt Steligliedern zum Betatigen zugehdriger Pedale vor- 
sein. Auch kann die Offnungsrichtung der Tragernut 5a handen, und auch ein Stellglied 29 zur Verwendung mit 
im Tragerstab 4a nach Belieben gewahlt werden. dem Schalthebel. Der Gurt 38 ist in einer (nicht dar*e- 

Fig. 9 zeigt wesentiiche Teile eines dritten bevorzug- steilten) Tragernut des auf ein Paar AnschluBstangen 3 
ten Ausfuhrungsbeispiels. Bei diesem ist ein Angriffsha- €5 aufgelegten Tragerstabes 4 vorhanden, die in einem un- 
ken 58a, der mit dem an der AnschluBstange 3 befestig- teren Teii des Korpers 2 an einem Ende desselben befe- 
ten Tragerstab 4 zum Eingriff gebracht werden kann, im stigt sind und in die Gleitschienen 36 am anderen Ende 
Endabschnitt des Gurtes 38 vorhanden, und der An- eingreifen, in derselben Weise wie beim ersten Ausfuh- 
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rungsbeispieL Wie aus dem ersten und siebten Ausfiih- 
rungsbeispiel ersichtlich, kann der Aufbau zum Anbrin- 
gen der Stellglied r 25 am Korper 2 des Rob t rs 1 und 
d rgleichen nach Belieben gewahlt w rden, und auch 
die Anbringungsart des Tragerstabs 18 beim ersten 5 
AusfOhrungsbeispi I kann nach Belieben gewahlt wer- 
den. 

Fig. 14 zeigt ein achtes bevorzugtes Ausfuhrungsbei- 
spieL Bei diesem sind (nicht dargestellte) Eingriffsstifte 
zu beiden Seiten des hinteren Gurts 52, der sich entlang 10 
der Hinterseite der ROckenlehne 35 erstreekt, in Ein- 
griffsldcher 55a eingefuhrt, die in den AnschluBstangen 
3a, 3b vorhanden sind, urn den hinteren Teil des Korpers 
2 zu befestigen. Der andere Aufbau stimmt mit dem 
beim ersten Ausfiihrungsbeispiel uberein. 15 

Wie es aus dem ersten bis achten Ausfiihrungsbeispiel 
ersichtlich ist, konnen, da die Anschlufleinrichtungen fur 
die jewefligen Endabschnitte des Gurtes 38 und des hin- 
teren Gurtes 52 die Vorderseite bzw. die Riickseite des 
Kdrpers 2 fest auf dem Fahrersitz 33, die jeweiligen 20 
Positioned in denen der Gurt 38 und der hintere Gurt 32 
angeordnet werden, nach Belieben gewahlt werden. Das 
erste bis achte Ausfiihrungsbeispiel konnen geeignet 
kombiniert werden. 

Bei einem Roboter zum Antreiben eines Automobils 25 
auf einem Chassisdynamometer sind Verbindungsteile, 
wie flexible Gurte, in den Endbereichen eines Trager- 
teils angebracht, das am Vorderteil eines ftoboterkor- 
pers liegt, und Eingriffsteile, die mit dem Fahrersitz und 
an Teilen zu verbinden sind, sind an den anderen Enden 30 
der Verbindungsteile angebracht Da die EingriffsteHe 
der Gurte mit dem Befestigungsabschnitt und derglei- 
chen an der Vorderseite des Fahrersitzes zum Eingriff 
gebracht werden konnen, kdnnen sie leicht und sicher 
befestigt werden. Da der Korper durch Verbindungstei- 35 
le an der Vorderseite befestigt wird, besteht keine Mpg- 
lichkeit, daB die Positionen, an denen die Verbindungs- 
teile am Tragerteii befestigt werden, sich verschieben, 
selbst wenn eine ICraft wiederholt auf die Verbindungs- 
teile wirkt, wenn z. B. Pedale durch Stellglieder betatigt 40 
werden. Dadurch kann der Korper unter fast konstan- 
ten Bedingungen festgehalten werden, wodurch die Re- 
produzierbarkeit bei einem Emissionstest und einem 
Kraftstoffverbrauchstest verbessert werden kann und 
Verstellungen korrekt ausgefuhrt werden konnen, urn 45 
den Antrieb bei einer jeweiligen Betriebsart vorzuneh- 
men. 

Patentanspruche 

50 

1. Vorrichtung zum Befestigen eines Roboters (1) 
zum Antreiben eines Automobils auf einem Chas- 
sisdynamometer, wobei Stellglieder zum Bedienen 
von Pedalen und/oder des Schalthebels des Auto- 
mobils in einem K6rper (2) angeordnet sind, an 55 
dessen Vorderende ein Tragerteii (4) angebracht 
ist, und der mit Hilfe von Verbindungsteilen (38, 
38a), aus biegsamem Material auf einem Fahrersitz 
(33) anzubringen ist, dadurch gekennzeichnet, daB 

— die Verbindungsteile (38, 38a) jeweils mit 60 
ihrern einen Ende am Tragerteii (4) befestigt 
werden konnen; und 

— Eingriffsteile (45, 54) an den anderen Enden 
der Verbindungsteile vorhanden sind, um diese 
mit einem fahrgestellf esten Teil zu verbinden. 65 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Verbindungsteile Gurte (38) sind 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
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zeichnet, daB die Verbindungsteile Drahte (38a) 
sind 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gek nn- 
zeichnet, daB die Eingriff st ile (45) Haken sind. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn* 
zeichnet, daB die Eingriffsteile (54) Eingriffsstifte 
sind 

6. Vorrichtung nach einem der Ansprttche 1 —3, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Verbindungsteil 
(38, 38a) losbar mit dem Tragerteii (4)~verbund n 
sind 
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